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Operation 
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ein handelsublicher Joystick, ^r'mit dem Mund vom Benutzer 
bedienbar ist. Der Joy-Stick ist vor tei lhaf terweise Qber eine 
Aufhangung derart am jeweiligen medizinischen Therapie- oder 
Diagnoseinstrument angeordnet, da|i eine Anpassung an ver- 
schiedene Benutzer moglich ist. Ein auswechselbares Oberrohr 
fur den verwendeten Joy-Stick garantiert, dafS auch mehrere 
Benutzer mit Hilfe des erf indungsgemapen Fiihrungssystemes 
nacheinander arbeiten konnen . 

Durch die Bedienung des Joy-Sticks mit dem Mund ist gewahr- 
leistet, da3 der Benutzer nicht die Hande zum Posi tionieren 
des medizinischen Therapie- oder Diagnoseinstrumentes verwen- 
den muG. Eine bevorzugte Einsa tzmoglichkei t bietet sich fur 
das erf indungsgema&e Fuhrungssystem beim mehrdimensionalen 
Positionieren eines Opera tionsmikroskopes oder eines anderen 
medizinischen Therapie- oder Diagnoseinstrumentes an, das an 
einem motorischen Stativ oder einer motorischen Aufhangung 
angeordnet ist. Durch das Erfassen der Auslenkungen des Joy- 
Sticks kann das Operationsmikroskop uber die erf orderliche 
Proze&steuerung derart immer zum gewunschten Einsatzort hin 
positioniert werden. 

Weitere vorteilhafte Ausf uhrungsf ormen sind Gegenstand der 
Unteranspruche 2, 3 und 4. Hierbei ist jeweils vorgesehen, 
eine Umschaltmoglichkei t zwischen verschiedenen Positionier- 
Modi je nach aktueller Anforderung vorzunehmen . So kann bei- 
spielsweise fur manche Anwendungen lediglich eine Positionie- 
rung in zwei oder drei raumlichen Freihei tsgraden ausreichen. 
Andere Anwendungen dagegen erfordern die freie Positionierung 
in drei translatorischen und/oder drei rotatorischen Frei- 
heitsgraden. Die hierzu erf orderliche Umschaltung der Posi- 
tioniermodi kann entweder uber Sprachkommandos erfolgen, die 
uber ein Mikrophon von der ProzeBs teuerung erkannt werden 
bzw. uber eine Tastatur am medizinischen Therapie- oder 
Diagnoseinstrument direkt eingegeben werden. 

Weitere Vorteile sowie Einzelheiten des er f indungsgemaGen 



3 



Printed from MIMOSA 



nicht in der aktuellen freichweite des Chirurgen, so dap bei 
einer eventuell erf orderlichen Positionierung des Operations- 
mikroskopes der Operations-Vorgang unterbrochen werden muP . 

SchliePlich ist es bereits seit langerem bekannt, herkommli- 
che manuelle Stative inclusive der daran angeordneten Instru- 
mente mit Hilfe eines Mundknebels zu positionieren . Eine 
derartige Vorrichtung wird beispielsweise in der 
DE-PS 24 13 565 beschrieben. Die starre Verbindung zwischen 
dem Kopf des Chirurgen und dem Operationsmikroskop , sowie der' 
erforderliche Kraftaufwand beim Verfahren des Statives machen. 
eine derartige Positionierung jedoch ebenfalls sehr umstand- 
lich. 

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, ein Fuh- 
rungssystem zum raumlichen Positionieren eines medizinischen 
Therapie- oder Diagnoseinstrumentes zu schaffen, welches ein 
Positionieren in bis zu sechs raumlichen Freihei tsgraden ohne 
Kraftaufwand fur den Benutzer ermoglicht. Dabei soil die 
Konzentration des Benutzers nicht von seiner aktuellen Tatig- 
keit abgelenkt werden, insbesondere soil der Benutzer hierzu 
nicht die Hande gebrauchen mussen. 

Diese Aufgabe wird gelost durch das erf indungsgemape Fuh- 
rungssystem mit den Merkmalen des Anspruches 1. Vorteilhafte 
Ausgestaltungen des Erf indungsgedankens sind Gegenstand der 
folgenden Unteranspruche . 

Das jeweilige medizinische Therapie- oder Diagnoseinstrument 
wird hierzu an einer motorischen Positioniermechanik ange- 
ordnet, die ein definiertes Positionieren des medizinischen 
Therapie- oder Diagnoseinstrumentes in mehreren raumlichen 
Freiheitsgraden ermoglicht. Das erf indungsgemape Fuhrungs- 
systeir. umfaPt ein auslenkbares Bedienelement , dessen Aus- 
lenkungen von einer ProzePsteuerung erfapt und von dieser in 
Steuersignale fur die Positioniermechanik umgesetzt werden. 
Bevorzugt geeignet als auslenkbares Bedienelement ist hierzu 
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gemaBe Fuhrungssystem ar, verschiefene Benuczer angepaPt wer- 
den Details zum Aufbau dieser Aufhangung (4. 9. 13) werden 
i. folgenden anhand von Figur 2 beschrieben. Die ProzePsteue- 
rung (3) erfaBt die Auslenkungen des Joy-Sticks (5) und gibt 
entsprechende Steuersignale an das motorische Stativ (2) 
weiter. welches das Operationsmikroskop (1) anschliepend an 
die gewunschte Stelle verfahrt. 

In Figur 2 wird der Aufbau des erf indungsgemapen Fuhrungs- 
systemes anhand einer vergroPerten Darstellung des Opera- 
tionsmikroskooes aus Fig. 1 naher erlautert. Das an der moto- 
rischen Positioniermechanik (20) angeordnete Operationsmikro- 
skop ,i) weist eine Aufhangung <9, 4, 13) fur den Joy-Stick 
(5) auf. Die Aufhangung (9, 4. 13) besteht aus einem ersten 
Teil (9) , das am Schwenktubus (12) des Operationsmikroskopes 
(1, befestigt ist. Ober zwei weitere, gelenkig miteinander 
verbundene Teile der Aufhangung (13. 4) ist der Joy-Stick (5) 
am ersten Teil der Aufhangung (9) angeordnet. Durch die ge- 
lenkige Verbindung der einzelnen Teile der Aufhangung (9,4, 
13 , kann der Joy-Stick (5) derart verstellt werden, daP erne 
Anoassung an verschiedene Benutzer bz«. deren Gesichts-Geome- 
trie moglich ist. Die jeweils gewunschte Einstellung kann mit 
Hilfe eines Knebelgrif f es (7) arretiert oder aber gelost 
warden. Der Joy-Stick (5) ist mit einem auswechselbaren Ober- 
rohr (8) mit einer Beipnut (14) versehen. Das Oberrohr (8) 
kann ausgewechselt werden. um die Benutzung fur verschiedene 
Operateure zu ermoglichen. 

Die ProzePsteuerung (3), hier lediglich schematisch darge- • 
stellt erfaBt die Auslenkungen des Joy-Sticks (5) und gibt 
entsprechende Steuersignale an die - ebenfalls nur schema- 
tisch dargestellte - Positionierrcechanik (20) ab. Diese ver- 
fahrt das Ooerationsmikroskop (1) anschliepend an die ge- 
wunschte Position im Raum. Ober ein Mikrophon (10) ist es mit 
Hilfe einfacher Sprachkommandos moglich, zwischen verschiede- 
nen Betriebs-Modi bei der Posi tionierung umzuschalten . Bei- 
soielsweise kann in einem moglichen Betriebs-Modus die Posi- 
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Fuhrungssystemes ergeben sich atrs der B*scKf eibung eines 
Ausfuhrungsbeispieles anhand der Figuren 1 und 2 . 



Dabei zeigt 
Fig. 1 



das erfindungsgemaPe Fuhrungssystem in Verbindung 
m it einem Operationsmikroskop. das an einem moto- 
rischen Stativ angeordnet ist; 



Fig- 2 



den detaillierten Aufbau eines Ausf Ghrungsbeispie- 
les des erfindungsgemaPen Fuhrungssystemes. 



in Figur 1 ist ein Ausf uhrungsbeispiel 'bzw . eine bevorzugte 
Anwendung des erfindungsgemaPen Fuhrungssystemes perspekti- 
visch dargestellt. Ein operationsmikroskop (1) ist uber erne 
geeignete Aufhangung an einem motorischen Stativ (2) angeord- 
net das in diesem Ausf uhrungsbeispiel als motorische Posi- 
tioniermechanik dient. Hit Hilfe des motorischen Statives (2) 
ist es moglich. das Operationsmikroskop (1) in mehreren raum- 
lichen Freiheitsgraden beliebig in, Raum zu positiomeren . Als 
motorische Positioniermechanik kommt beispielsweise auch erne 
geeignete Aufhangung fur ein Operationsmikroskop in Frage, 
die ein definiertes mehrdimensionales Positionieren ermog- 
licht Weiterhin dargestellt ist eine Prozepsteuerung (3). 
di e zum Betrieb des erf indungsgemapen Fuhrungssystemes erfor- 
derlich ist. AuBer dem dargestellten Operationsmikroskop (1) 
Xonnen uber das erfindungsgemaPe Fuhrungssystem die verschie- 
densten weiteren medizinischen Therapie- oder Diagnoseinstru- 
n.ente im Raum positioniert werden. Das -erfindungsgemaPe Fuh- 
rungssystem umfaPt im dargestellten Ausf uhrungsbeispiel eine 
Aufhangung <4, 9, 13), uber die ein handelsublicher Joy-Stick 
(5 , am Ooerationsmikroskop (1) befestigt ist. Wahrend der 
Operation kann der Chirurg durch Auslenken des Joy-Sticks (5) 
bz „ durch Ziehen oder Drucken des Joy-Sticks (5) mit Hilfe 
des Mundes je nach gewahltem Positioniermodus verschiedene 
translatorische und/oder rotatorische Freiheitsgrade an- 
steuern. Ober die Aufhangung (4. 9. 13) kann das erfindungs- 
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tioniermechanik (20) ledig ; lich A uranslatori£che Bewegungen 
zulassen. Ein anderer, uber die Sprachs teuerung anwahlbarer 
Betriebs-Modus, kann z.B. lediglich rotatorische Bewegungen 
der Posi t ionier-Mechanik (20) ermogl i chen . Die am Mikrophon 
(10) registrierten Sprachsignale werden der Proze^s teuerung 
(3) zugefuhrt, die entsprechende S teuersignal e an die Posi- 
tioniermechanik (20) weitergibt. Ebenso kann eine derartige 
Umschaltung zwischen ver schiedenen Be triebs-Modi uber ein 
Tastenfeld (11) erfolgen. Entsprechend werden die am Tasten- 
feld anliegenden Signale der Prozeps teuerung (3) zugefuhrt. 

Alternativ zur dargestell ten Positionierung eines Operations- 
mikroskopes ist es mit Hilfe des er f indungsgemaflen Fuhrungs- 
systemes jedoch auch jederzeit moglich, andere medizinische 
Therapie- oder Diagnoseins trumen te beliebig im Raum zu posi- 
tionieren . 
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Anspruche : 

1 Fuhrungssystem zu-n raumlichen Positionieren eines medi- 
zinischen Therapie- oder Diagnose ins trumentes , das an 
einer motorischen Positioniermechanik angaordnet ist, 
welche ein Positionieren des medizini schen Therapie- oder 
Diagnoseinstrumentes in mehreren raumlichen Freiheits- 
graden erlaubt, dadurch gekennzeichnet , da&.das Fuhrungs- 
system ein vom Benutzer rait dem Mund auslenkbares Bedien- 
element und eine Proze'fisteuerung (3) umfafct, wobei die 
Auslenkungen des Bedienelementes von der Prozep st eue- 
rung (3) erfa3bar sind, die die erfa|Jten Auslenkungen des 
Bedienelementes in S teuersignale fur die motorische 
Positioniermechanik (2, 20) umsetzt. 

2. Fuhrungssystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB ein oder mehrere Umschaltmogl ichkei ten zwischen 
verschiedenen Posi tionier-Modi vorgesehen sind, wobei die 
verschiedenen Pos i ti onier-Modi eine unter schiedl iche 
Anzahl von Freihei tsgraden der Bewegung des medizinischen 
Therapie- oder Diagnoseins trumentes (1) zur Folge haben. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, da£ 
die Umschaltmoglichkeit zwischen verschiedenen Positio- 
nier-Modi uber eine Sprachs teuerung realisiert ist, die 
uber ein Mikrophon (10) Sprachkommandos registriert und 
fiber die Proze^s teuerung (3) entsprechende Steuersignale 
an die motorische Positioniermechanik (2, 20) abgibt. 

4. Fuhrungssystem nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Umschaltmoglichkeit zwischen verschiedenen Posi- 
tionier-Modi uber eine Tastatur (11) realisiert ist, 
deren Signale von der Proze^s teuerung (3) erfaflbar sind, 
die wiederum entsprechende Steuersignale an die motori- 
sche Positioniermechanik (2, 20) abgibt. 

5. Fuhrungssystem nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet. 
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daB als Bedienelemenf ein hmdftlsfibWrtWr Joy-Stick (5) 
vorgesehen ist. der Auslenkungen in mindestens zvei raum- 
lichen Freiheitsgraden registriert. 

vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB 
das Bedienelercent uber eine Aufhangung (4, 9, 13) derart 
ajn jeweiligen medizinischen Therapie- oder Diagnosein- 
struTnent (1) befestigt ist, daB eine Auslenkung mit den, 
Mund moglich ist. 

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, daB 
die Aufhangung «, 9. 13) bzw. das daran angeordnete 
Bedienelement an den jeweiligen Benutzers und/oder an das 
jeweilige medizinische Therapie- oder Diagnoseinstrument 
(1) anpassbar ist und hierzu roehrere gelenkig miteinander 
verbundene Teile uinfaBt. 

Fuhrungssystem nach Anspruch 5. dadurch gekennzeichnet. 
daB ein auswechselbares Oberrohr (8) fur den Joy-Stick 
(5) vorgesehen ist. 

Vorrichtung nach mindestens eine, der Anspriiche 1-8, 
dadurch gekennzeichnet, daB als n-edizinisches Therapie- 
oder Diaonoseinstrument ein Operationsmikroskop (1) vor- 
gesehen ist, das an einer motorischen Posi tioniermechanik 
(2, 20) angeordnet ist. 



8 



Printed from MIMOSA 




Printed from MIMOSA 





92012 G 



Printed from MIMOSA 



